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本論文では筆者が考案した全方位視覚センサ Hyper Omni Vision と Hyper Omni Vision を使用してロボットをナ
ビゲーションするために必要な情報を取り出す手法について述べている。 Hyper Ommni Vision は周囲360度の画像が
実時間で得られる全方位視覚センサであるため，移動ロボットなど広い視野を必要とするロボットにとって有効な視
覚センサである。それだけでなく，従来の全方位視覚センサにない特徴として従来の視覚センサと同じ透視投影の光








ンサとして双曲面ミラーを用いた全方位視覚センサ Hyper Omni Vision を提案した。次にこのセンサを試作，評価す
ることにより理論を確認している。次にこのセンサを用いた移動ロボットのための情報獲得手法として，テレプレゼ
ンス，移動量推定，環境認識の手法について提案している。これらの手法はこのセンサの特長をよくとらえた手法で
あり，移動ロボットのナビゲーションに有効な情報が得られる。次に，このセンサを用いて実際に移動ロボットをナ
ピゲーションする方法について提案し，実環境内で周囲の状況に対応し廊下を移動できることを実験により示してい
る。最後にこのセンサを用いた案内ロボットシステムについて提案し，人間とロボットと環境のインタラクションを
実現している。
以上の研究成果は，ロボティクス，バーチャルリアリティーなど視覚センサを利用する多くの研究分野の発展に貢
献しており，また提案されている手法についても全方位視覚センサの有効性を示し，新しい知見を与える研究成果で
あり，本論文は，学位(工学)論文として価値あるものと認められる。
